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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 



(§) Richtungssteueranlage fur Vortriebsmaschinen 

Die Richtungssteuerung fOr sine mlt Verstellzylindem tor die 
Seften- und HOhenkorrektur ausgerOstete Vortrtetemaschine, 
insbesondere fur die Auffahrung von, Ftozstrecken im untertfi- 
gigen Bergbau, wird mit einem hinter der Vortriebsmaschine in 
der Strecke aufgeh&ngten Laser und einem der Vortriebsma- 
schine zugeordneten Empfangs- und Kontroilaggregat durch- 
getohrt. Zur sicheren Steuerung der Vortriebsmaschine sieht 
die Erflndung vor, daB ais Empfangs- und Kontroilaggregat 
eln laserttehtempfindliches Empfangsdlodenfeld (5) und ein 
Mikroprozessor (10) dient, der mit Stellgiiedem (11) fur 
verschiedene Verstellzyiinder (13, 14, 15) und dem Bohrkopf 
(1) zugeordneten MeBtohlem (18, 19) tor die aufgebrachten 
bzw. auftretenden Krafte In Verbindung steht (32 03 924) 
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Patent- und 

Hilfsgebrauchsmusteranmeldung 9. Dezember 1981 



Richtungssteue rani age fur Vortriebs- 
maschinen 



Patentanspriiche : 

1. Richtungssteueranlage ftlr eine mit Verstellzylindern fur 
die Seiten- und Hohenkorrektur ausgeriisteten Vortriebsma- 
schine, insbesondere fttr die Auffahrung von FISzstrecken 
im untertMgigen Bergbau, mit einem binter der Vortriebs- 
maschine in der Strecke aufgehSngten Laser und einem der 
Vortriebsraaschine zugeordneten Empfangs- und Kdntroll- 
aggregat, dadurch gekennzeicbnet, 
dafi als Bnpfangs- und Kontrollaggregat ein laser lichtemp- 
findliches Empfangsdiodenfeld (5) und ein Mikroprozessor 
(10) dient, der mit Stellgliedern (11) fur verschiedene 
Verstellzylinder (13, 14, 15) und dem Bohrkopf (1) zugeord 
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neten MeBfiihlern (18, 19) fur die aufgebrachten bzw. 
auftretenden Krafte in Verbindung steht. 

2. Richtungssteueranlage nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das laserlichtempf indliche Empf angsdioden- 
feld (5) auf der Vortriebsmaschine hinter dem Bohrkopf (1) 
angeordnet ist. 

3. Richtungssteueranlage nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB dem Laser (4) ein vom Mikroporzessor (10) 
steuerbarer Verstellmotor (6) mit Winkelgeber (27) zuge- 
ordnet ist. 

4. Richtungssteueranlage nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafl die MeBfiihler (18, 19) den Rollen (20) 
und/oder Rollenhaltern zugeordnet sind. 

5. Richtungssteueranlage nach Anspruch 1 und Anspruch 4, 
dadurch gekennzeichnet , daB ausgewahlte Rollen (20) 
MeBfUhler (19) aufweisen. 

6. Richtungssteueranlage nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB an den Bohrkopf (1) ein Winkelgeber (22) 
angeflanscht ist. 

7. Richtungssteueranlage nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB dem Verstellzylinder (13) fur die Hohen- 
lenkung ein Wegaufnehmer zugeordnet ist. 
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8, Richtungssteueranlage nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Verstellzylinder (13, 14, 15) fUr die 
HBhen- und Seitenlenkung sowie den Vorschub, in deren 
Hydraulikkreisen Druckaufnehmer angeordnet sind, tiber 
den Mikroprozessor (10) rait Stellgliedern (11) schalt- 
bar bzw. regelbar sind. 
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BERGWERKSVERBAND GMBH, Franz-Fischer-Weg 61, 4300 Essen 13 
Patent- und 

Hilfsgebrauchsmusteranmeldung 9. Dezember 1981 



Richtungssteueranlage fiir Vortriebs- 
maschinen 



Die Erfindung betrifft eine Richtungssteueranlage fiir eine mit 
Verstellzylindern fiir die Seiten- und Hohenkorrektur ausgerli- 
steten Vortriebsmaschine , insbesondere fiir die Auffahrung von 
Flozstrecken im untertagigen Bergbau, mit einem hinter der Vor- 
triebsmaschine in der Strecke aufgehangten Laser und einem der 
Vortriebsmaschine zugeordneten Empfangs- und Kontrollaggregat . 

Bei Tunnelbohrmaschinen und zum Teil auch bei Vortriebsmaschinen, 
die im F15zstreckenvortrieb eingesetzt sind, erfolgt die Rich- 
tungsvorgabe iiber einen Laserstrahl. Der Laser wird jeweils von 
den Markscheidern aufgehangt und in seiner Richtungsvorgabe kor- 
rigiert. Sein Strahl trifft auf ein Fadenkreuz, so dafi der Vor- 
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triebsmaschinenfahrer Abweichungen sofort feststellen und 
durch entsprechende Korrekturen ausgleichen kann. Der Vortriebs- 
maschinenfahrer mufl dementsprechend das Fadenkreuz jeweils im 
Auge behalten, um entsprechende Abweichungen feststellen zu 
kSnnen. Nachteilig ist dartiber hinaus, dafl er die Korrekturen 
manuell durchfQhren und dabei die jeweiligen MaBnahraen aufein- 
ander abstiromen muB. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, die Lenkung von Vor- 
triebsmaschinen sicherer und einfacher zu gestalten und so weit 
wie m5glich zu automat is ieren. 

Die Aufgabe wird gemSB der Erfindung dadurch gelost, dafl als 
Empfangs- und Kontrollaggregat ein laserlichtempfindliches 
Empfangsdiodenfeld und ein Mikroprozessor dient, in der mit 
Stellgliedern fUr verschiedene Verstellzylinder und dem Bohr- 
kopf zugeordneten MefifUhlern fUr die aufgebrachten bzw. auftre- 
tenden KrMfte in Verbindung steht. 

Mit einer derartigen Steueranlage ist ein automatisches Nachfah- 
ren des Flozes in vertikaler Richtung und die genaue Einhaltung 
und angepaflte FUhrung in seitlicher Richtung Uber den Laser m6g- 
lich, GerSt die Maschine aus der Seitenrichtung, so wird dieses 
vom Diodenfeld registriert und an den Mikroprozessor weitergelei- 
tet, welcher die Korrektursteuerung durch die Stellglieder aus- 
fUhrt. Uber die dem Bohrkopf zugeordneten MeOfuhler kann jeder- 
zeit festgestellt werden, ob sich die Maschine und wie sie sich 
dem Flozverlauf anpaGt, wobei die dadurch notwendigen Korrekturen 
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auch auf den Laser weitergegeben werden, so dafl beide Korrek- 
turen aufeinander abgestimmt erfolgen konnen. 

Eine moglichst sichere und gleichmMBige Aufnahme des Laser- 
strahls und eine sichere Weiterleitung des Signals an den Mi- 
kroprozessor ist dadurch sichergestellt, daB gemaB einer Aus- 
bildung der Erfindung das laser lichtempf indliche Empfangsdio- 
denfeld auf der Vortriebsmaschine hinter dem Bohrkopf angeord- 
net ist. Damit ist gleichzeitig sichergestellt, daB der Laser- 
strahl in der Regel nicht durch vorstehende Teile, Ausbauteile 
oder auch durch Menschen abgelenkt bzw. geloscht wird. 

Eine genaue Anpassung des Lasers an den Flozverlauf bei im F16z- 
streckenvortrieb betriebenen Vortriebsmaschinen ist sicher gege- 
ben, in dem dem Laser ein vom Mikroprozessor steuerbarer Verstell- 
motor mit Winkelgeber zugeordnet ist. Andert nun die Vortriebsmaschine 
durch den Flozverlauf ihre H5he, so wird dieses im laser lichtempf ind- 
lichen Empfangsdiodenfeld registriert und uber den Mikroprozessor an 
den Verstellmotor des Laser weitergegeben. Dadurch wird der Laser- 
strahl der Hohe des Diodenfeldes jeweils nachgefuhrt. Durch das Mes- 
sen des Winkels an der Verstellachse des Lasers in vertikaler Rich- 
tung sowie das Messen des Abstandes zwischen Laser und Maschine kann 
der nachgefahrene Flozverlauf errechnet werden. 

Nach einer weiteren Ausbildung der Erfindung tasten eine oder meh- 
rere auf den Bohrkopf applizierte Rollen oder Rollenhalter stSn- 
dig die Ortsbrust ab. Dabei sind die MeBfiihler zweckmaflig den 
Rollen und/pder Rollenhaltern zugeordnet. Ein solcher auf der 
Kreisbahn umlaufender Fiihler registriert die sich standig andern- 
den Krafte, die dann an den Mikroprozessor weitergeleitet werden. 
ZweckmaBig ist es dabei, ausgewahlten Rollen Mefifuhler zuzuordnen 
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damit insbesondere die besonderen Beanspruchungen ausgesetzten 
aufieren Werkzeuge nicht Uberlastet werden. liber die MeBfUhler kSn- 
nen die an den Rollen auftretenden Krafte gemessen werden. Bei 
Oberlastungen wird dann der Druck in den Vorschub- und Lenkzylin- 
der vom Mikroprozessor uber die Stellglieder optimal ein- bzw. 
umgestellt. 



in vorteilhafter Weise kann der Verlauf des Flozes automatisch 
aufgenommen und mit Hilfe geeigneter Bildschirmgerate sichtbar 
gemacht werden, wobei an den Bohrkopf ein Winkelgeber angeflanscht 
ist. tiber den Winkelgeber, der an dem Bohrkopf angeflanscht ist, 
wird dem Mikroprozessor jeweils die Stellung des Bohrkopfes so 
angegeben, dafl daraus und aus den Angaben der MeBfuhler bezUg- 
lich der auf den Bohrkopf ausgeUbten KrSfte der genaue Verlauf 
des Plozes und seine Zusammensetzung ermittelt werden kann, 

Ebenso kann die Unterfahrung eines Plozes in ihren AusmaBen ge- 
nau Uber den Mikroprozessor vorgegeben werden. Hierzu ist es vor- 
teilhaft. dem Verstellzylinder fur die Hohenlenkung einen Wegauf- 
nehmer zuzuordnen. liber den Wegaufnehmer an dem Hohenlenkungszy- 
linder kann der Mikroprozessor die Vortriebsmaschine dem Flozver- 
lauf entsprechend steuern, ohne daB auf den Laserstrahl in die- 
sem Zusammenhang Rucksicht genommen werden muG. Eine solche Be- 
zugnahme auf den Laserstrahl ist in diesem Zusammenhang auch 
nicht moglich, da dessen Hohe ja jeweils automatisch verstellt 
wird, wenn die Vortriebsmaschine durch den Flozverlauf ihre Hohe 
andert. . 
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Uberlastungen an den Werkzeugen am Bohrkopf werden wie er- 
wahnt durch die Meflfuhler am Bohrkopf und ihre Zuschaltung 
zum Mikroprozessor weitgehend verhindert. Dabei ist es vor- 
teilhaft und zweckmaflig, die Verstellzylinder fur die H5hen- 
und Seitenlenkung sowie den Vorschub, in deren Hydraulikkrei- 
sen Druckaufnehmer angeordnet sind, uber den Mikroprozessor 
mit Stellgliedern schaltbar bzw. regelbar auszubilden. Auf 
diese Weise kann hohen Belastungen einfache entgegengetreten 
werden, in dem automtaisch der Druck in den Vorschub- und den 
Lenkzylindern vom Mikroprozessor liber die Stellglieder einge- 
regelt wird. 

Der technische Fortschritt der vorliegenden Erfindung ist ins- 
besondere darin zu sehen, daB es moglich ist, durch Messungen 
vor dera Bohrkopf eine genaue Flozlage zu bestimmen und damit 
die Maschine genau dem Flozverlauf entsprechend zu fahren und 
die bisher notwendigen manuellen Eingriffe in die Steuerung von 
Vortriebsmaschinen weitgehend uberfliissig werden, da die Vortriebs 
maschine den jeweiligeh Gegebenheiten entsprechend optimal automa- 
tisch gesteuert wird, Dabei kann die automatische Steuerung in vor 
teilhafter Weise den jeweiligen Gegebenheiten entsprechend schnell 
und genau wirksam werden, so dafl die Maschine jeweils unter gun- 
stigsten Verhaltnissen arbeitet und ihre Werkzeuge vor ubermaOi- 
gen Belastungen geschiitzt sind. 

Weitere Einzelheiten des Erfindungsgegenstandes werden anhand 
der nachfolgenden Figuren weiter erlautert. Es zeigen: 

Fig. 1 ein schematisiertes Funkt ions schema, und 
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Fig. 2 ein Schaltbild in vereinfachter Darstellung. 

Der in Fig. 1 mit 1 bezeichnete Bohrkopf ist drehbeweglich auf 
dem Tragarm 2 angeordnet und wird uber die verschiedensten Ein- 
richtungen gesteuert und geregelt. Im wesentlichen besteht die 
Steuerung aus einem Mikroprozessor, MeBfUhlern, Steuerorganen 
und einem Bildschirm. 

Die horizontale Richtung (Seitenlenkung) wird von dem Laser 4 
vorgegeben, der der Vortriebsmas chine nachgeftthrt ist. Der La- 
ser strahl des Lasers 4 trifft auf das Empfangsdiodenfeld 5, das 
hinter dem Bohrkopf 1 angeordnet ist. Die Richtung des Laserstrahls 
kann jeweils Uber den Verstellmotor 6 und dem Winkelgeber (27) /# der 
mit dem Mikroprozessor 10 gekoppelt ist, eingeregelt werden. Das 
vom Empfangsdiodenfeld 5 ausgehende Signal 5 durchlauft vor Zufiih- 
rung zum Mikroprozessor 10 einen Verstarker 7. 

Der Mikroprozessor 10 setzt die erhaltenen Steuer- und Regel- 
signale urn und gibt sie uber die Stellglieder 11 an die ver- 
schiedenen Kontrollaggregate weiter. An die Stellglieder 11 
sind die Verstellzylinder 13, 14, 15 angeschlossen . Sie dienen 
einmal zur Hohenlenkung , d. h. zum automatischen Nachfahren 
eines Flozes in vertikaler Richtung, zur Seitenlenkung bzw. zur 
Regulierung des Vorschubes. Auf der der Ortsbrust zugewandten 
Seite des Bohrkopfes 1 sind MeBfiihler 18, 19 den dort ange- 
brachten Rollen 20 bzw. Rollenhaltern zugeordnet. tJber die MeI3- 
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fiihler 18, 19 werden die sich stSndig Sndernden Krafte aufge- 
nommen, registriert *bzw. liber den Verstarker 17 dem Mikropro- 
zessor 10 zugefiihrt. 

Ein Winkelgeber 22, der an dem Bohrkopf 1 angeflanscht ist, 
gibt dem Mikroprozessor 10 die Stellung des Bohrkopf es 1 an, 
wobei die jeweiligen Daten uber den Verstarker 23 dem Mikropro- 
zessor 10 zugefiihrt werden. Aus den Daten der MeBfuhler 18, 19 
fiir die Krafte am Bohrkopf 1 und aus denen des Winkelgebers 22 
errechnet der Mikroprozessor 10 den genauen Verlauf des Flo- 
zes und gegebenenfalls auch seinen Zustand. 

Ober den Mikroprozessor wird die Sichtstation 25, d. h. ein Bild- 
schirm versorgt, um so gleichzeitig auch eine visuelle Kontrolle 
am Fahrerstand zu ermoglichen. Die weiteren Darstellungen des 
Bildschirmes zeigen Flozlagen bzw. Flozverlaufe , wie sie vom 
Mikroprozessor anhand der ermittelten Daten umgerechnet und dar- 
gestellt sind. 

Fig. 2 mit dem schematisierten Blockschaltbild zeigt in der Mit- 
te den Mikroprozessor 10, an den einmal die Stellglieder 11 sowie 
der Bildschirm bzw. die Sichtstation 25 und daruber hinaus Dio- 
denzeigen 29 sowie eine Eingabetastatur 28 angeschlossen sind. An 
der anderen Seite des Mikroprozessors 10 sind das Empfangsdioden- 
feld 5 fUr den Laserstrahl sowie die Bohrkopforientierung mit dem 
Winkelgeber 22 direkt geschaltet, wahrend die Daten der Meflfuhler 
18, 19 sowie die der Hohenzylinder 13, der Steuer- und Vorschub- 
zylinder 15 sowie die eines Winkelgebers 27 des Verstellmotors 6 
uber "einen A-D Wandler dem Mikroprozessor zugeschaltet werden 
konnen . 

- 11 - 



5/26/05, EAST Version: 2.0.1.4 



s ": O-": 3203924 



BERGWERKS VERBAN D GMBH, Franz-Fischer-Weg 61, 4300 Essen 13 





- 11 - 


1 


Bohrkopf 


2 


Tragarm 


4 


Laser 


5 


Empfangsdiodenfeld 


6 


Verstellinptor 


7 


Ver starker 


10 


Mikroprozessor 


11 


Stellglleder 


13 


Verstellzylinder Hohe 


14 


Verstellzylinder Seite 


15 


Vor schubzyl inder 


17 


VerstSrker zu 18, 19 


18 


MeBfuhler 


19 


MeBfuhler 


20 


Rolle 


22 


Winkelgeber 


23 


Verstarker zu 22 


25 


Sichtstation 


27 


Winkelgeber 


28 


Tastatur 


29 


Diodenanzeige. 
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